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Содержание РГР по дисциплине «Теория механизмов и машин»
1. Структурный анализ механизмов


1.1. Определить число подвижных звеньев, виды кинематических пар, их класс, количество кинематических пар каждого класса. Определить подвижность плоского механизма по ф-ле Чебышева П.Л.


1.2. Разбить механизм на группы Ассура Л.В. и написать формулу строения механизма.

2. Кинематический анализ механизма.


2.1. Построить 6 планов положения механизма. За начальное положение (нулевое) входного звена – кривошипа принять положение, соответствующее крайнему положению выходного звена.


2.2. Построить 3 плана скоростей механизма. Показать на них скорости центров масс звеньев – точек S.

2.3. Построить 2 плана ускорений: для положения, совпадающего с номером варианта числовых данных заданной темы; второй – по выбору студента. На планах показать ускорения центров масс звеньев(см. п. 2.2).

3. Силовой анализ


3.1. Построить  план положений механизма, номер которого совпадает с номером варианта числовых данных заданной темы.


3.2. Определить внешние силы: полезного сопротивления; силы тяжести (по заданным массам звеньев- см. п. 3.6). Найденные силы показывать на звеньях плана положений механизма.


3.3. Рядом с планом положений механизма построить соответствующий ему план ускорений. С его помощью для каждого звена найти главный вектор и главный момент сил инерции и показать их на звеньях плана положений механизма.


3.4. Для данного плана положений механизма вычертить в масштабе последнюю по присоединению группу Ассура (диаду) и указать на ней внешние силы, силы инерции, реакции.


3.5. Методом планов сил определить реакции в кинематических парах диад, включая и внутренние.

3.6. Для проведения силового анализа механизма, если в задании не указано иного, принять следующее:

1. Массы звеньев определить из соотношения
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,  i = 1, 2, …….
где mi  - масса звена i в [кг] ; li  - длина звена в [м] ; q – погонная масса (в работе принять q=10кг/м) 


2. Массу ползуна принять в 5 раз больше массы кривошипа – О1А


3. Принять, что центры масс подвижных звеньев, длина которых указана (т.е. звеньев рычажного типа), находится на середине их длины. Центр тяжести ползуна совпадает с центром шарнира D.


4. Моменты инерции звеньев рычажного типа относительно осей, проходящих через их центры масс, определить по формуле
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где  mi  - масса звена i в [кг] ; li  - длина звена в [м]

5. Силу сопротивления, приложенную к выходному звену – ползуну направить против движения выходного звена. Её величину принять в 10 раз большей веса ползуна.
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